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農業先進国での畑地用ロボット除草機の開発状況
















の大豆栽培の労働時間は平均 6.91 時間/10a であり，
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高さ 1.3ｍであり，車重は 750kg であり，非常に大き















































機体名 AVO DINO ASTERIX AgBotⅡ RIPPA
開発国 スイス フランス ノルウェー オーストラリア オーストラリア
サイズ
縦×幅×高さ
3.75×2.45×1.3m 2.5×？×1.3ｍ - - -
車輪幅 1.7mもしくは2.0ｍ 1.5～2.0ｍ 1.6～2.1ｍ 1.52ｍ
重量 750kg 800kg 300kg 600kg 約275kg
作業幅 2.04ｍ 2.0ｍ 1.68m - -
作業量 5ha 5ha - - -
作業速度 1.0m/s - 0.8ｍ/ｓ - -
自律走行 画像＆RTK-GPS 画像＆RTK-GPS 画像＆RTK-GPS 画像＆RTK-GPS 画像＆RTK-GPS







電気エネルギー 電気エネルギー 電気エネルギー 電気エネルギー 電気エネルギー
太陽電池＆バッテリー バッテリー バッテリー＆発電機 バッテリー 太陽電池＆バッテリー
駆動 4WD 4WD 2WD 2ＷＤ 4WD
旋回 4WS 4WS 三輪 4WS 4WS
動力
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あると記述した ASTERIX でも作業幅は 1.68ｍであ
り，1 日あたりの運用面積は数ヘクタールに及ぶと
考えられる仕様であった．ただし，機体重量は，最
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Weeding robots for upland fields are well developed in advanced agricultural countries such as European countries and Australia. In this paper, 
we reported the specifications and functions of five kinds of the weeding robots, AVO (Switzerland), DINO (France), ASTERIX (Norway), 
AgBotII (Australia), and RIPPA (Australia), and discussed their features. Their weeding methods were either chemical control or physical control. 
Their autonomous navigations systems were based on camera vision and RTK-GPS. They had high performance and sufficient ability to be used 
in upland fields in their own countries. However, their operating area per day is too large to be used in upland fields in Japan. It is necessary to 
develop a weeding robot for upland fields that is suited to the field conditions in Japan. The ideas and mechanisms adopted for the five weeding 
robots assumed to be useful for the development of the weeding robot for upland field in Japan
Weeding Robots for Upland Fields in Advanced Agricultural Countries
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